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GEBIET DER ERFINDUNG 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Massagegerat zum Erzeugen von verbes- 
sertesi Mas&agewirkungexx. 

KINTERGRUND DER ERFINDUNG 

Massagegerate des Stuhl- oder Betttyps zum Mas&ieren der Schultem, der 
Taitle oder weiterer betxoffener Korperteile der zu massierenden Person sind 
bereits bekannt. Diese Gerate besitzen eine Ruckeiilehiie zum Unterstutzen des 
Ruckens der sich anlehnenden Person und ein Paar therapeutische Finger, die 
irn Inxiem der Ruckeniehne positioniert sind. Die therapeutischen Finger wer- 
den seitlich aufeinander zu und voneinander weg bewegt, indem ein Motor 
angetrieben wtrd, um die betroffenen Korperteile durch eine "Greif/Knet-Mas- 
sage" zu behandeln, oder durch. einen weiteren Motor in Langsrichtung der 
Ruckeniehne nach oben und nach unten bewegt, um die Person vom Genick 
zur Taille durch eine "Roll-Massage" zu behandein, 

Um eine bessere Massagewirkung zu erhalten, offenbart die vor der Priifutig 
erschienene japanische Veroffentlichung SHO 62-253060 ein ahnliches Gerat, 
bei dem ein Motor fur das Hin- und Herbewegen der therapeutischen Finger 
durch einen Zeitgeber so gesteuert wird, daS die Drehrichtung und die Dreh- 
zahl des Motors jedesmal dann geandert .werden, wenn der Zeitgeber einen 
Zeitgeberausgang erzeugt, um die Arbeitsgeschwindigkeit der Finger zu andern. 
Bei diesem Gerat bewegen sich die therapeutischen Finger an der Ruckeniehne 
nach innen und nach aufien, um einen Fingerdruck aufeubringen, wobei eine 
Einheit, die die Finger und den Motor tragt, durch einen Hubmotor langs der 
Ruckeniehne des Stuhls nach oben und nach unten bewegt werden kann. 

Bei dem beschriebenen Massagegerat wird die Drehzahl des Motors zum An- 
treiben der therapeutischen Finger unabhangig von der Bewegungsrichtung der 
Finger , durch den Zeitgeber bestimmt mit dem Ergebnis, dafi die Knetrichtung 
der Finger nicht iinmer mit der Bewegungsgeschwindigkeit der Finger konform 
ist, damit sich VariatLonen bei der Intensitat der Therapie, die durch die Finger 
erfolgt, ergeben. Es ist somit schwierig, eine wirkungsvolle Massage mit ver- 
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schiedenen Bewegungen auszufdhren. 

Ein Massagegerat, das aus GB 2,143.438 A bekannt ist, umfafitein Paar Mas- 
sageelemente, die an einer Riickenlehne eines Stuhls, die zum Unterstutzen 
5 des Ruckens einer zu massiexenden Person dient, angeofdnet sind, Hubmittel 
zum Bewegen der Massageelemente nach oben und nach unten in Langsrich- 
tting der Riickenlehne sowie Mittel zum seitHchen Bewegen der Massageele- 
mente aufeinander zu und voneinander weg. Die Mittel zum Antreiben \ der 
Massageelemente nach oben und unten und die Mittel fur ihren Antrieb aufein- 
10 ander zu und voneinander weg werden durch einen einfachen umkehrbaren 
Motor uber ein Planetenradgetriebe angetrieben. 

US 5.460.598 ofienbart eine multifunktionale automatische Massageeinrich- 
tung des Stuhltyps, die als Massageelemente sowohl Rollen als auch therapeu- 
15 tische Finger verwendet. 

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Massagegerat zu schaffen, 
20 das eine wirkungsvoEe Massage mit unterschiedlichen Bewegungen ausfuhren 
kann. 

Diese Aufgabe wird erreicht durch das Massagegerat gemafc Anspruch 1. Vor- 
teile, Weiterentwicklungen und Verfeinerungen der vorliegenden Erfindung sind 
25 in den Unter anspru chen beschrieben, 

GemaJS der vorliegenden Erfindung umfafit das Massagegerat therapeutLsche 
Finger, die sich im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn der Aufwarts- und 
Abwartsbewegung der Finger aufeinander zu und voneinander weg zu bewegen 
30 beginnen, um durch unterschiedliche Bewegungen eine wirkungsvolle Massage 
auszufuhren. 

Das Gerat besitzt z. B. Steuerirdttel 3 die die Mittel fur die seitliche Bewegung 
dazu veranlassen, daiS die therapeutischen Finger dann, wenn sie um die 
35 grofite Entfernung voneinander getrennt sind, eine Bewegung aufeinander zu 
Oder da& die Finger dann, wenn sie um die kleinste Entfernung voneinander 
getrennt sind, eine Bewegung voneinander weg im wesentlichen gleichzeitig 



frbersetisuttg des EuropSiachen Patents Nr. D S32 634 



^ -3- 



zum Beginn einer Abwartsbewegung der therapeutischen Finger durch die 
Hubmittel beginnen, und die die Mittel ftir die seitliche Bewegung dazu veran- 
lassen, die ' therapeutischen Finger wenigstens einmal voneinander weg oder 
aufeinander zu zu bewegen, wahrend die Finger nach' der Beendigung der er- 
5 sten Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach 
unten bewegt werden, und die .die Mittel fur die seitliche Bewegung dazu ver- 
. anlassen, d$& die therapeutischen Finger dann, wenzi sie urn die groftte Ent- 
fernung getrennt sind, eine Bewegung aufeinander zu oder dann, wenn sie urn 
die Meinste Entfemung voneinander getrennt sind, eine Bewegung voneinander 

10 weg im wesentHchen gleichzeitig zum Beginn einer Aufwartsbewegung der the- 
rapeutischen Finger durch die Hubmittel beginnen, und die die Mittel fur die 
seitliche Bewegung dazu veranlassen, die therapeutischen Finger wenigstens 
einmal voneinander weg oder aufeinander zu 2m bewegen, wahrend die Finger 
nach der Beendigung der ersten Bewegung der Finger aufeinander zu oder 

15 voneinander weg weiter nach oben bewegt werden. 

Das Gerat kann mit Steuermitteln versehen sein, die die Aufwarts- oder Ab- 
wartsbewegung der therapeutischen Finger durch die Hubmittel nach der Be- 
endigung jeder Bewegung der Finger aufeinander zu und/ oder voneinander weg 

20 durch die Mittel fur die seitliche Bewegung unterbrechen, anschliefeend die 
therapeutischen Finger, die abgekoppelt von der Aufwarts- und Abwartsbewe- 
gung gehalten werden, wenigstens einmal zu einer Bewegung voneinander weg 
und/oder aufeinander veranlassen und die Hubmittel dazu veranlassen, die 
Aufwarts- oder Abwartsbewegung der therapeutischen Finger im wesentlichen 

25 gleichzeitig zum Beginn der Bewegung der Finger aufeinander zu oder vonein- 
ander weg durch die Mittel fur die seitliche Bewegung nach der Beendigung der 
anschliefienden Bewegung der Finger wieder aufzunehmen. 

Zusatzlich zur Massage, die der Benutzer durch die Bewegung der therapeuti- 
30 schen Finger aufeinander zu und voneinander weg erhalt, raassiert die Auf- 
warts- und Abwartsbewegung der Finger, die im wesentlichen gleichzeitig zu 
dieser Bewegung beginnt, den betroffenen Korperteil, wobei diese Wirkungen 
zusammenwirkend eine ausgezeichnete Massage schaffen. 

35 Eine nach oben gerichtete Knetoperation und eine nach unten gerichtete Knet™ 
operation konnen zum Erzeugen unterschiedlicher Massagewirkungen ausge- 
fuhrt werden, indem die Annaherungs- /Entfernungsbewegung und der Beginn 
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der Aufwarts- /Abwartsbewegung im wesentlichen gleichzeitig begonneii wer- 
den, Wenn diese Bewegungen nicht im wesentlichen gleichzeitig begonnen 
werden, ist es wahrscheinlich, daS die therapeutischen Finger im Verlauf der 
Annaherungs- / Entfernungsbewegung wahrend der Aufwartsbewegung nach 
5 unten gehen oder wahrend der Abwartsbewegung nach oben gehen, wodurch 
sich eine unvollstandige Massage mit verminderter Wirkung ergibt. 

Es kann an Stelle einer lokalen Massage eine gleichformige Rollmassage an 
einem grofieren Bereich ausgefuhrt werden, indem veranlaSt wird, dafi sich die 
10 therapeutischen Finger uber den Korperteil vom Nacken bis zur Taille aufwarts 
und abwarts bewegen, wahrend eine Bewegung der Finger aufeinander zu und 
voneinander weg ermoglicht ist. 

Wenn die Finger, die abgekoppelt von der Aufwarts- oder Abwartsbewegung 
15 gehalten werden, aufeinander zu und voneinander weg bewegt werden, nach* 
dem die Finger vollstandig aufeinander zu und voneinander weg bewegt war- 
den, woraufhin die Wiederaufhahme der Aufwarts- oder Abwartsbewegung 
folgt, kann eine Massage in einer gro&en Vielfalt von Arten zur Zufiriedenheit 
des Benutzers ausgefuhrt werden. 

20 

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNG 

Fig. 1 ist eine vertikale Schnittansicht eines Massagegerats; 

25 Fig, 2 ist eine Vorderansicht einer Ruckenlehne des Massagegerats, wobei eine 
Stoffabdeckung entfernt ist; 

Fig. 3 ist eine Vorderansicht einer Massageeinheit; 

30 Fig, 4 ist eine Schnittansicht langs der Linie X-X von Fig. 3, die die Massage- 
einheit in Richtung der Pfeile zeigt; 

Fig. 5 ist , eine Schnittansicht langs der Linie Y-Y von Fig. 3, die die Massage- 
einheit in Richtung der Pfeile zeigt; 

35 

Fig. 6 ist ein Blockschaltplan einer Steuerschaltung; 
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In Fig. 7 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der. Kjaetballe bei 
der Operation 1 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan der Operation 1; 

Fig/ 8 ist ein Ablaufplan der Operation 1; 

In Fig. 9 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt, und (bj ist ein* Zeitablaufplan 
davon; 

In Fig. 10 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 1 

Fig, 1 1 ist eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei einem 
weiteren Beispiel der Operation 1 zeigt; 

In Fig. 12 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 

Fig. 13 ist ein Ablaufplan def Operation 2; 

In Fig. 14 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 

In Fig, 15 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; 

In Fig. 16 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist ein Zeitablaufplan 
davon; und 

In Fig. 17 ist (a) eine Darstellung, die die Wege der Bewegung der Knetballe bei 
einem weiteren Beispiel der Operation 2 zeigt, und (b) ist "ein Zeiteblaufplan 
davon. 



Obersetzung des Europaisciien Patents Nr. 0 S32 634 





BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUHRUNGSFORMEN 

Nachfolgend wird die vorliegende Erfmdung bei Anwendung aaf .ein Massagege- 
5 rat 10 des Stuhltyps beschrieben. Die Erfindung ist jedoch nicht aaf den 
Stuhltyp beschrankt und kann au&erdem als ein Massagegerat des Betttyps 
oder dergleichen ausgefuhrt werden, sofern das Bett mit Hilfsvorriclitangen 
ausgerustet wird. 

10 In der folgenden Beschreibung bezieht sicli der Term "vordere" auf die Rich- 
tung, in die ein Benutzer blickt, der aaf einem Stuhl 12 Platz genommen hat, 
der Term ,r hintere" _auf die entgegengesetzte Rlchtung und die Terme "rechts" 
und "links" beziehen sich auf die redite bzw. linke Seite des Benutzer s. 

15 Beschreibung des Aufbaus 

In Fig. 1 umfa&t der Stuhl 12 des Massagegerats 10 einen Sitz 13 fur den Be- 
nutzer, eine Ruckenlehne 14, die sich vom hinteren Ende des Sitzes 13 nach 
oben erstreckt, und ein Paar aufrechter Armlehnen 15 rechts und links vom 
20 Sitz 13. Der Sitz 13, die Ruckenlehne 14 und die Armlehnen 15 sind jeweils 
durch das Zusammenfugen von Metallrohren, Rahmen oder Flatten hergestellt, 
wobei die Baueinheit durch eine Stoffabdeckung 16 und Polster 17 iiberzogen 
ist. 

25 Wie in den Fig, 1 und 2 gezeigt ist, besitzt die Ruckenlehne 14 einen oberen 
Rahmen 20 und einen unteren Rahmen 21, die an einem oberen Abschnitt bzw. 
unteren Abschnitt davon angeordnet sind und an ihren gegenuberliegenden 
Enden durch ein Paar Fuhrungsschienen 22, 22 verbunden sind, die sich par- 
allel nach oben erstrecken. Die Fuhrungsschienen 22, 22 besitzen obere Ab- 

30 schrritte, die sich uber den oberen Rahmen 20 hinaus erstrecken, wobei die 
oberen Enden durch einen Kopflehnenrahmen 27 untereinander verbunden 
sind, der mit einer Kopflehne 26 versehen ist, damit der Kopf des Benutzers 
darauf ruhen kann. Die Fuhrungsschienen 22, 22 besitzen jeweils einen unte- 
ren Abschnitt, der zu einem Rahmen gebogen ist, der den Sitz 13 darstellt. Der 

35 untere Rahmen 21 ist mit einem bekannten Verstellmechanismus 24 verbun- 



den, der die Ruckenlehne 14 in bezug auf den Sitz 13 schwenkbar beweghch 
halt. 
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Die Fiihiungsschienen 22, 22 besitaen im allgemeinen einen U-fonnigen Quer- 
schnitt und sind so angeordnet, dafiihre Nute einander gegenuberliegen: Eine 
Massageeinheit 28 wird durch die Schienen 22 , 22 gehalten und kaira langs 
5 dieser Schienen auf- und abwarts bewegt werden. 

Eine Schraubenspindel 30, die zu den F^hrangsscMenm 22, 22 parallel ver~ 
lauft, wird durch die oberen und unteren Rahmen 20, 21 drehbar gehalten. Wie 
in Pig. 2 gezeigt ist, besitzt die Schraubenspindel 30 an ihrem unteren Ende 

10 eine Riemenscheibe 31* die durch einen Riemen 34 mit einer Riemenscheibe 33 
an einem Hubmotor 32, der am unteren Rahmen 21 angebracht ist, gekoppelt 
ist, wodurch Hubmittel geschaffen sind. Wenn der Hubmotor 32 angetrieben 
wird, dreht er die Schraubenspindel 30 vorwarts Oder ruckwarts. Die Schrau- 
benspindel 30 erstreckt sich durch den oberen Rahmen 20 und tragt an ihrem 

15 oberen Ende eine Codiereiniichtung 35 zuxa Messen der Drehzahl der Spindel 
30* Die Codiereiniichtung 35 ist mit der Steuerschaltung 37 verbunden, die 
spater beschrieben wird* 

In Fig. 3 umfaSt die Massageeinheit 28 ein Paar Seitenplatten 41, 41, die an 
20 ihren oberen bzw. unteren Enden feollen 40, 40, 40, 40 drehbar tragen, die in 
die Nute der Fuhrangsschienen 22, 22 eingesetzt sind, sowie einen oberen 
Haltestab 43 und einen unteren Haltestab 44, die die unteren bzw. oberen 
Enden der Seitenplatten 41, 41 untereinander verbinden. Der untere Haltestab 
44 besitzt ein Hubelement 45, das mit einem Gewindeloch ausgebildet ist, wo- 
25 bei sich die G^windespindel 30 durch das Hubelement 45 erstreckt und in die 
Bohrung eingeschraubt ist. Wenn die Gewindespindel 30 durch die Betatigung 
des Hubmotors 32 gedxeht wird, bewegt die resultierende Schubwirkung der 
Spindel die Massageeinheit 28 langs der F^hrungsschienen 22, 22 aufwarts 
oder abwarts, , 

30 

Die oberen und unteren Endpositionen der Massageeinheit 28 werden durch 
Endschalter 47, 48 erfaSt, die an oberen bzw\ unteren Fositioiien einer der 
Fuhrungsschienen 22 vorgesehen sind, wie in Pig. 2 ersichtlich ist. Wenn die 
Massageeinheit 28 die obere oder untere Endposition erreicht, kommt der obere 
35 Haltestab 43 oder der untere Haltestab 44 mit dem Endschalter 47 oder 48 in 
Kontakt, der das Anheben oder das Absenken der Massageeinheit 28 bis zum 
Endpiinkt erfaiSt und ein Erfassungssignal zur Steuerschaltung 37 leitet. 
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Etwa an den Mittelabschnitten der oberen und unteren Haltestabe 43, 44 ist 
ein Getriebe 50 angeordnet. Das Getriebe 50 besitzt eine Knetwelle 51, die 
seitlicb- durch das Getriebe. verlauft und bei geringer Drehzahl gedreht werden 
5 kann, und eine und eine Grei&velle 52, die unter der Knetwelle 51 seitlich 
durch das Getriebe 50 verlauft und bei hoher Drehzahl gedreht werden kann. 
Eine Massagewelle 53 ragt aus der Bodenwahd des Getriebes 50 zum Antreiben 
dieser beideri Wellen 51, 52. Eine Riemenscheibe 54, die am unteren Ende der 
Massagewelle 53 angebracht 1st, ist durch einen Riemen 57 init einer Riemen- 
10 scheibe 56 an einem Massagemotor 55 gekoppelt, der am unteren Haltestab 44 
angebracht ist, urn die Mittel. zum Bewegen der therapeutischen Finger (die 
spater beschrieben werden) aufeinander zu und voneinander weg zu schaffen, 
Die Drehung des Massagemotors 55 dreht die Massagewelle vorwarts Oder 
ruckwarts. 

15 

Obwohl der innere Aufbau des Getriebes 50 nicht beschrieben wird, ist die 
Funktionsweise des Getriebes bekannt, so dafi die Massagewelle 53 dann, 
wenn sie vorwarts gedreht wird, lediglich die Knetwelle 51 bei langsamer Dreh- 
zahl in Richtung des Pfeils A von Fig. 3 dreht, wahrend die Greifwelie 52 im 
20 Ruhezustand bleibt, da ihre Kupplung ausgeruckt ist, und wenn die Massage- 
welle 53 ruckwarts gedreht wird, dreht sich ledigiich die Abgriffwelle 52 bei 
hoher Drehzahl in Richtung des Pfeils B von Fig. 3, wahrend die Knetwelle 51 
auSer Drehung gehalten wird, da eine Kupplung der Welle ausgeruckt ist. 

25 Die Riemenscheibe 54 auf der Massagewelle 53 ist mit einer (nicht gezeigten) 
Codiereinrichtung zum Erfassen der Anzahl der Umdrehungen der Welle 53 
versehen. Die Codiereinrichtung ist mit der Steuerschaltung 37, die spater 
beschrieben wird, eiektrisch verbunden. 

30 Die Knetwelle 51, die an der oberen Seite des Getriebes 50 angeordnet ist, be- 
sitzt gegenuberliegende Enden 51a, die vom Getriebe 50 vorstehen und in die- 
selbe Richtung gebogen sind. Wie in Fig. 5 ersichtlich ist, ist ein Ende. der 
Knetwelle 51 mit einem Vorsprung 61 ausgebildet, der innen mit einem Magnet 
60 versehen ist und der an der 'Seite positioniert ist, zu der das Ende gebogen 

35 ist. Das Getriebe 50 ist an einer seiner Wandflachen mit einer Basisplatte 66 
versehen, die dem Weg der Bewegung des Magneten 60 gegenuberliegt und drei 
Reed-Schalter 63, 64, 65 tragt Die Reed- Schalter sind uber, hinter bzw. unter 
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der Knetwelle 51 angebrdnet. Diese Reed-Schalter 63, 64, 65 sind mit der Steu- 
• erschaltung 37 elektrisch verbrmden. Wenn der obere Reed-Schalter 63 den 
Magneten 60-erfafit, sind die Knetballe 70, 70, die spater beschrieben werden, 
maximal voneinander entfernt, Wenn der untere Reed-Schalter 65 den Magne- 

5 ten 60 erfafit, sind die > gegenuberliegenden Knetballe minimal voneinander 
entfenlt. V/enn der hintere Reed-Schalter 64 den Magneten 60 bei der Brehung 
der Knetwelle 5 1 in ^chmqg des Pfeils A von Fig, 3 erfa&t, bewegen sich die 
Knetballe aus der maximal entfernten Position aufeinander zu und sind um 
eine mittelgrofee Strecke srwischen der maximalen und minimalen Entfemung 

0 voneinander entfernt. 

Die Greiiwelle 52, die an der unteren Seite des Getriebes 50 positioniert ist, 
besitzt gegenuberliegende Enden 52a, die aus dem Getriebe 50 vorstehen und 
sich una eine Strecke H aufierhalb der Ausrichtung auf die Welle 52 befinden, 
5 wie in Pig, 3 ersichtlich ist. Die Enden sind symmetrisch exzentrisch zur Wei- 
lenachse, wobei jedes Ende exzentrisch ist, da es gegemiber dem anderen Ende 
urn ISO Grad um die Achse verschoben ist. 

In den Fig, 3 und 4 sind therapeutisehe Finger 71, 71 am den rechten und 
linken Seiten des Getriebes 50 angeordnet, Jeder der Finger 71 umfafit eirien 
plattenahnlichen Arm 72, der an seinem ungefahren Mittelabschnitt um einen 
stumpfen Winkel gebogen ist, und ein Paar Knetballe 70, die an den entspre- 
chenden Enden des Aims 72 inneniiegend angebracht sind* 

Der Arm 72 am Biegeabschnitt mit einem Hebel 73 in Form einer Platte gelen- 
kig verbunden, Der Hebel 73 besitzt ein Basisende, das durch das Ende der 
Knetwelle 51 drehbar gehalten wird. Da das Ende 51a der Knetwelle 51 gebo- 
gen ist, wie oben erwahnt wurde, ist der Hebel 73 » der an der Welle 51 ange- 
bracht ist, in bezug auf diese geneigt. Wenn sich die Knetwelle 51 dreht, wird 
der Hebel 73 infolge der Neigung des Endes 51a nacfa rechts und links abge- 
lenkt. 

Der Hebel 73 besitzt ein unteres Ende, an dem ein Verbindimgsstab 75 durch 
ein Kugelgelenk 74 angebracht ist. Der Verbindungsstab 75 ist mit einem ex- 
zentrischen Element 76 gelenkig verbunden, das an dem Ende des Greifwelle 
52 angebracht ist. 
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Vom Arm' 72 stehen obere und untere Stifte 77, 78 vor, urn den Wiixkel zu be- 
- grenzen, urn den der Arm 72 relativ zum Hebel 72 geschwenkt werden kann, 
Der Arm 72 ist an einer Position unter dem unteren Stift 78 mit dem Hebel 73 
Murch eine Feder 79 zur standigen Vorbelastung des unteren Abschnitts des 
5 Arms 72 zum Hebel 73 verbunden. Wenn der Arm 72 unbelastet ist, ist der 
untere Stift 78 unter der Wirkung der Feder 79 in tragendem Kontakt mit dem 
Hebel 73. Wenn die Knetballe 70 beim Beginn der Massage gegen den Benutzer 
gedruckt werden, sind die Knetballe 70 innerhalb der Begrenzungen der 
Schwenkbewegung des Arms 72 relativ zum Hebel 73 gegen die Kraft der Feder 
10 79 beweglich. 

Das Massagegerat 10 wird in unterschiedlicher Weise durch Befehle von einer 
Steuereinheit 86 (die riicht genau gezeigt ist) betatigt Die Steuereinheit 86 
besitzt einen Hubknopf zum Einstellen der Massageeinheit 28 auf eine obere 

15 Ebene (UP) oder eine untere Ebene (DOWN), einen Knetknopf zum Beginnen 
einer Knetoperation, einen Greifknopf zum Beginnen einer Greifoperation, einen 
Breiteneinstellknopf zum Einstellen des Abstands zwischen der Knetballen auf 
"breit (WIDE)", "mittel (MIDDLE)" oder ,T eng (NARROW)", einen Geschwindig- 
keitseinstellknopf zum Einstellen der Geschwindigkeit der Knetoperation oder 

20 der Greifoperation auf "hoch (HIGH)", "mittel (MEDIUM)" oder "klein (LOW)", 
einen Knopf Operation 1 uiid eine itoopf Operation 2 ziini Beginnen der Opera- 
tion 1 bzw. der Operation 2, die spater beschrieben werden, einen Versteliknopf 
zrum Betatigen des Verstellmechanisraus 24 und einen Anhalteknopf zum Be- 
enden der Operationen. Ein Befehlssigaal, das in die Steuereinheit 86 eingege- 

25 ben wird, indem der Benutzer einen der Knopfe druckt, wird an die Steuer- 
schaltung 37 ubertragen. 

Die Steuerschaltung 37, die als Mittel zum Steuern der Operation des Massage- 
gerats 10 client, wird nun beschrieben, 

30 

Fig. 6 zeigt die Steuerschaltung 37, die hauptsachlich einen Mikrocomputer 80 
enthalt. Die Steuerschaltung 37 ist in einem geeigneten .Ab^chnitt des Massa^ 
gegerats 10 untergebracht. 

35 An den Mikrocomputer 80 sind eine Massagemotor-Antiiebsschaltung 82 zum 
Steuern der Operation des Massagemotors 55 und eine Massageerfassungs- 
schaltung 83 angeschlossen, die den Ausgangswert der Codiereinrichtung 58, 
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die an der Riemenscheibe 54 an der Massagewelle 53 vorgesehen ist, und den" 
Ausgangswert der Reed-Schalter 63;' 64, 65 zum Erfassen des Drehwinkels der 
Knetwelle 5 1 empfangt* 

5 Die Aatriebsschaltung 82 besitzt eine (nicht gezeigte) PWM-Schaltung zur Im- 
pulsbreitemnodulation und stellt die mittlere Antriebsspannung ein, die an den 
Massagemotor 55 geliefert wircL urn die Drehsahl des Ma&sagemotors 55 zu 
steuern. 

10 Die Massageerfassungsschaltung 83 pruft, ob sich der Massagemotor 55 bei 
der vorgegebenen Drehzahl dreht, indem sie Impulse der Codiereinrichtung 
erfaSt. Wenn die tatsachliche Drehzahl nicht mit der vorgegebenen Drehzahl' 
ubereinstimmt, stellt die AntxiebsschaltUng 82 die zu liefemde Spannung ein. 
Die Schaltang 83 empfangt aui&erdem den Ausgangswert der Reed-Schalter 63 

15 bis 65, um den Abstand zwischen den gegenuberliegenden Knetballen 70, 70 zu 
erfassen* 

Aufeerdem sind eine Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 mm Steuern der Opera- 
tion des Hubmotors 32 und Erfassungsschaltung 85 der vertikalen Position 
20 zum Empfangen des Ausgangswerts der Codiereinrichtung 35 an den Micro- 
computer 80 angeschlossen, die die Anzahl der Umdrehungen der Schrauben- 
spindel 30 und den Ausgangswert des oberen oder unteren Eridschalters 47 
oder 48 erfaSt. um die obere oder uritere Endposition der Massageeinheit 28 zu 
erfassen. 

25 

Die Anzahl der Umdrehungen der Schraubenspindel 30 beginnend mit der 
Erfassung der Massageeinheit 28 durch den oberen Endschalter 47 wird durch 
die Positionserfassungs^chaltung 8S als ein kumulativer Wert von Impulsen der 
Codiereinrichtung berechnet, um die momentane Position der Massageeinheit 
30 28 zu erfassen. Die momentane Position der Einheit 28 kann alternatiy anhand 
des unteren Endschalters ; oder sowohl anhand des oberen als auch unteren 
Eridschalters 47, 48 erfafit werden. 

Eine I/F-Schaltung 87 der Steuereinheit zum Empfangen von Opera&onssi- 
35 gnalen von der Steuereinheit 86 ist auBerdem an den Microcomputer 80 ange- 
schlossen, Wie zuyor festgestellt wurde, besitzt die Steuereinheit 86 viele Steu- 
erknopfe und die Befehlssignale von diesen Knopfen werden uber die I/F- 



Schaltung 87 der Steuereinheit an den Mikrocomputer 80 ubertragen, um 
verschiedene Arten der Steuerung zu bewirken* 



Die Steuerschaltung 37 besitzt ferner eine Verstellsteuerschaltung 89 zum 
5 Steuern des Verstellmechanismus 24, um die Ruckenlehne 14 zu schwenken. 
Die Verstellschaltung 89 1st bekannt und wird deshatb nicht beschrieben. 

Beschreibung der OperatLonen 

10 Zuerst wird die grundlegende Operation des Massagegerats 10 beschrieben. Die 
Massageoperation der vorliegenden Erfindung enthalt die Operation 1 und die 
Operation 2, die nachfolgend beschrieben werden. 

Wenn die Stromversorgung fur das Massagegerat 10 eingeschaltet wird, wird 
15 die Massageeinheit 28 nach der Ausgangsposition gepruft, um den Betrag der 
Bewegung der Massageeinheit 28 aus der Impulsanzahl der Codieremrichtung 
35 an der Schraubenspindel 30 durch Addition oder Subtraktion zu erfassen. 
Als Ausgangsposition der erfindungsgemafien Massageeinheit 28 wird die obere 
Endposition der Einheit 28 genommen, in der die Einheit 28 mit dem oberen 
20 Endscbalter 47 in Kontakt komnrt Die Massageeinheit 28 bewegt sich dement- 
sprechend nach oben, bis sie durch den oberen Endschalter 47 erfafit wird. 
Wenn dieser Schalter 47 die Massageeinheit 28 erfafit, wird der zusaminenge- 
faSte oder kumulative Wert der Impulse von der Codiereinrichtung an der 
Schraubenspindel 30 zuruckgesetzt. 

25 

Das Massagegerat 10 kann in diesem Zustand in verschiedene Betriebsarten 
versetzt werden. 

[Aufwarts- und Abwarts bewegung der Massageeinheit] 

30 

Wenn der Benutzer den Hubknopf fur "Aufwarts (UP}" oder "Abwarts pGWN)" 
druckt, wird das Befehlssignal zar Steuerschaltung 37 gesendet, in der das 
Signal uber die I/F-Schaltung 87 der Steuereinheit zum Mikrocomputer 80 
geleitet und als ein Signal UP oder ein Signal DOWN an die Hubmotor-Ansteu- 
35 erschaltung 84 geliefert wird. Als Antwort auf dieses Signal dreht sich der 
Hubmotor 32 in eine festgelegte Richtung. Die Anzahl der Umdrehungen der 
Schraubenspindel 30, die durch den Hubmotor 28 gedretit wird, wird in Form 
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■ der Anzahl der Impulse der Codiereinrichtung ais ein kumulativer Wert gezahlt, 
wenn sich die Massageeinheit 28 in einer Abwartsbewegung befindet, Wenn 
sich die Einheit 28 in einer Aufwartsbewegung befindet, wird die Anzahl der 
Impulse der Codierefinrichtung von dem kumulativen Wert subtrahiert. Der 
5 kumulative Wert.gj.bt die momentane Position der Massageeinheit 28 an. 

Die Massageeinheit 28 wird abgesenkt oder angehoben, bis sie durch den obe~ 
ren oder unteren Endschalter 47 oder 48 erfafit wird, und kann in einer ge- 
wunschten Position angehalten werden. 

10 

[Knetoperation] 

Wenn der Bemitzer den Knetknopf druckt, wird das resultierende Signal in 
ahnlicher Weise zur Steuereinheit 37 gesendet, in der das Signal uber die I/F- 

15 Schaltung 87 zum Mikrocomputer 80 geleitet ttnd als ein Signal MSG an die 
Massagemotor-Antriebsschaltung 82 gegeben wird, Beim Empfang der Signals 
MSG dreht die Schaltung 82 den Massagemotor 55, damit die Massagewelle 53 
vorwarts gedreht wird, die angetrieben wird, da£ sich lediglich die Knetwelle 51 
in der Richtung des Pfeils A vpn Fig. 3 dreht. Da die Hebel 73 drehbar gehalten 

20 werden, wenn sie in bezug auf die Drehachse der Knetwelle 51 geneigt sind, 
bewegt die Drehung der Welle 51 die gegenuberliegenden Knetballe 70, 70 
wechselseitig aufeinander zu und voneinander weg im wesentlichen parallel zur 
seitlichen Richtung, wie durch Pfeile C in Fig. 3 angegeben ist, um den Benut- 
zer durch Kneten zu massieren. Jeder der Hebel 73 wird zu diesem Zeitpunkt 

25 an seinem unteren Ende durch das exzentrische Element 76 mittels des Kugel- 
gelenks 74 und des Verbindungsstabs 75 drehbar gehalten und ist deswegen in 
der geneigten Position problemlos beweglich. 

Bei der Drehung der Knetwelle 51 erfassen die Reed-SchaJter 63, 64, 65 am 
30 Getriebe 50 nacheinander den Magaeten 60. Wenn ein Reed-Schalter den Ma- 
gneten 60 erfafit, wird das resultierende Erfassungssignal zur Massageerfas- 
sungsschaltung 83 ubertragen. Genauer liefert die Erfassung des Magneten 60 
durch den oberen Reed-Schalter 63 das Signal WIDE fbreit) an die Erfassungs- 
schaltung 83, das angibt, daS der Abstand zwischen den gegenuberliegenden 
35 Knetballen 70, 70 am groSten ist. Die Erfassung des Magneten 60 durch den 
hinteren Reed-Schalter 64 ergibt das Signal MIDDLE (mittel) an die Schaltung 
83, das anzeigt, daS der Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 mittelgrofe 
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ist- Die Erfassung des Magneten 60 durch den unteren Reed-Schalter 65 sen- 
det das Signal NARROW (schmal) an die Schaltung 83-, das aiigibt, dafi der 
Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 am Meinsten ist. 

5. Es ist moglich, den Abstand zwischen den Knetballen 70, 70 ohne Ausfuhrung 
der Knetoperation zu andern, d, h. lediglich eine Breiteneinstellung zu bewir- 
ken. In diesem Fall word der Breiteneinsteliknopf an der Steuereinheit gedriickt, 
um entweder "WIDE", "MIDDLE" oder "NARROW" fur den Abstand zwischen den 
Knetballen auszuwahlen, woraufhin ein Signal MSG zur Massagemotor-Ansteu- 

10 erschaltung 82 ubertragen wird, das bewirkt, dafi der Massagemotor 55 ledig- 
lich. die Knetwelle 51 dreht. Die Drehung der Welle 51 andert den Abstand 
zwischen den Ballen 70, 70 und die Reed-Schalter 63 bis 65 erzeugen nachein- 
ander die Erfassungssignale, die die sich verandernden Abstande zwischen den 
Ballen angeben. Wenn das Signal (eines der Signale WIDE, MIDDLE und NAR- 

15. ROW), das den vom Benutzer ausgewahlten Abstand angibt, erfafit wird, halt 
die Ansteuerschaltuiig 82 den Massagemotor 55 an, um die Bewegung der Balle 
70, 70 zu stoppen. Auf diese Weise wird der Abstand zwischen den B alien auf 
den vom Benutzer gewtinschten Abstand eingestellt. 

20 Wenn die Massageeinheit 28 in diesem Zustand aufwarts und abwarts bewegt 
wird, fQhrt sie eine Rollmassage aus, Wenn die Einheit 28 in eine Greifopera- 
tion versetzt wird, fuhrt sie eine Greifmassage mit dem vom Benutzer ge- 
wunschten Ballabstand aus. 

25 [Greif operation] 

Wenn der Benutzer den Greifknopf druckt, wird das resultierende Befehlssignal 
an die Steuerschaltung 37 gesendet, in der das Signal durch die I/F-Schaltung 
87 der Steuereinheit zum Microcomputer 80 gefuhrt und als ein Signal TAP an 

30 die Massagemotor-Ansteuer schaltung 82 geliefert wird. Beim Empfangen des 
Signals TAP steuert die Schaltung 82 den Massagemotor 55 an, um die. Massa- 
gewelle 53 ruckwarts zu drehen, die so angetrieben wird, da& sie lediglich die 
Greiferwelle 52 in der Richtung des Pfeils B in Fig/ 3 dreht. Da jedes exzentri- 
sche Element 76 durch die Greiferwelle 52 au&erhalb der Ausrichtung auf 

35 deren Drehachse gehalten wird, wobei das Basisende jedes Rebels 73 im Ruhe- 
zu stand durch die Knetwelle 51 drehbar gehalten wird, bewegt die Drehung der 
Greifwelle 52 die Knetballe 70, 70 im allgemeinen wechselseitig aufwarts und 
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abwfirts, wie in Fig. 4 durch den Pfeil D angegeben ist, urn den Benutzer durch. 
Grerfen zu massieren. 

Bei den besctmebenen Knet- und Greifoperationen wird der Massagemotor 55 
5 bei einer yeranderten Geschwindigkeit gedreht, urn die Knetballe bei einer ein- 
gestellten Geschwindigkeit zu bewegen, Fur die Einstellung der Betatigungsge- 
schwindigkeit wird der Geschwindi^eitseinstellknopf an der Steuereinheit 
gedrucki, urn erne der Geschwindigkeiten "HIGH", "MEDIUM" und "LOW* 1 aus- 
zuwahlen, woraufhin die (nicht gezeigte) PWM-Schaltung der Massagemotor- 

10 Ansteuerschaltung 82 die Ansteuerspannung einstelit, die an den Motor 55 
angelegt wird. Wenn die Drehzahl des Motors 55 auf den gewunschten Wert 
eingestellt ist, andert sich die Geschwindigkeit der Knetballe 70, 70, die durch 
den Motor 55 betatigt werden. Ob die Ba31e 70, 70 auf die gewunschte Ge- 
schwindigkeit eingestellt sind, kann uberpruft werden, indem das Intervall der 

15 Codiererimpulse von der Codiereinrichtung 58, die an der Riemenscheibe 54 
der Massagewelle 53 vorgesehen ist, gemessen wird. 

Nun werden die Massageoperationen der Erfindung beschrieben. 
20 [Operation 1] 

Unter Bezugnalime auf Fig. 7(a), den Zeitablaufplan von Fig. 7(b) und den Ab- 
laufplan von Fig. 8 wird eine Massageoperation (die nachfolgend als "Operation 
1" bezeichnet wird) beschrieben, bei der die Knetballe 70, 70 eine Bewegung 
25 aufeinander zu im wesentUchen gleicbzeitig zum Beginn des Hebens und Sen- 
kens der Massageeinheit 28 beginnen und die Balle 70, 70 voneinander weg 
bewegt werden, wahrend die Massageeinheit 28 abgekoppelt von der Aufwarts- 
und Abwartsbewegung gehalten wird. Die Pfeile in Fig. 7(a) zeigen die Wege der 
Bewegung der gegeniiberliegenden Knetballe. 

30 

Zuerst wird die Massageeinheit 28 auf eine gewunschte Hohe bewegt und an- 
schliefiend wird der Knopf "Operation 1" an der Steuereinheit gedruckt (Schritt 
1), woraufhin .ein Befehlssignal fur die Operation 1 zur Steuerschaltung 37 
gesendet wird. r 

35 

Der Mikrocomputer 80, der das Befehlssignal empfangt, ubertragt ein Signal 
MSG (siehe Fig. 7{b)) an die Massagemotor-Ansteuerschaltung 82, um den 
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Massagemotor 55 anzusteuern, der die Knetballe 70, 70 wechselseilig nach 
links und tiach rechts bewegt (Schritt 2). 

Wenn die Strecke zwischen den Ballen 70 , 70 beim Beginn der Knetoperation 
5 am grofiten wird (Fig. 7 [a), CD), sendet der obere Reed-Schalter 63 das Signal 
WIDE (Schritt 3), Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal WIDE empfangt, 
wird das Signal DOWN (Fig. 7{b), ©) an die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 
gesendet, die den Betrieb des Hubmotors 32 beginnt, um die Massageeinheit 28 
abziisenken (Schritt 4). Im Schritt 4 werden die gegenuberliegenden Knetballe 
10 7Q ? 70 abgesenkt, wahrend sie sich aufeinander zu bewegen. 

Die Knetwelle 51 dreht sich weiter, wodurch sich die Strecke zwischen den 
Ballen 70, 70 auf den minimalen Wert vermmdert {Fig, 7(a), ©)> woraufhin der 
untere Reed-Schalter 65 das Signal NARROW erzeugt (Schritt 5, Fig. 7(b) , ®). 
15 Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Mas- 
sagemotor-Ansteuerschaltung 84 das Senden des Signals DOWN, urn den 
Hubmotor 32 an^uhalten (Schritt 6). 

Wahrend die Massageeinheit 28 im Ruhezustand gehalten wird, dreht sich die 
20 Knetwelle 51 weiter, wodurch sich die Strecke zwischen den Knetballen 70, 70 
wieder auf den maximalen Wert vergrofiert (Fig. 7(a), ®), woraufhin der obere 
Reed-Schalter 63 das Signal WIDE aussendet (Schritt 7). 

Wenn die Steuerschaltung 37 das Signal WIDE empfangt, wobei sich die Mas- 
25 sageeinheit 28 in ihrer abgesenkten Position befindet, wird das Signal UP zur 
Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 gesendet (Fig. 7(b), ®), die den Hubmotor 32 
ansteuert und die Einheit 28 nach oben bewegt (Schritt 8). Diese Schritte 7 und 
8 bewegen die gegenuberliegenden Balle 70, 70 nach oben, wahrend sich die 
Balle aufeinander zu bewegen. 

30 

Die Knetwelle 51 dreht sich weiter, um den Abstand zwischen den Ballen 70, 
70 wieder auf die Meinste Strecke zu vermindern (Fig. 7(a)> <§)), woraufhin der 
untere Reed-Schalter 65 das Signal NARROW aussendet (Schritt 9). Wenn die 
Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Hubmotor- 
35 Ansteuerschaltung 84 das Senden des Signals UP (Fig. 7(b), <3>), um den Hub- 
motor 32 anzuhalten (Schritt 10). 
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. Wahrend sicfa die Massageeinheit 28 im Ruhezustand befindet, dreht sich die 
■ Knetwelie 5 1 weiter und vergrofiert den Abstand zwischen den Ballen 70 3 70 
wieder auf die gra&te Strecke, woraufhin der obere Reed-Schalter 63 das Signal 
WIDE aussendet und der Ablauf zum Schiitt 3 zuruckkehrt. 
5 ■ 

Der cbenbeschriebene Zyklus wird wiederholt, bis der Anhaiteknopf gedruckt. 
wird. 

Bei der Massage-Betriebsart, die durch die Operation 1 geschaffen wird, kann 
10 die Knetoperation durch das Bewegen der Baiie 70, 70, wenn sie urn die grofite 
Strecke beabstandet sind, aufeinander zu in eine Position, bei der sie einander 
am nachsten sind, gleichzeitig zum Beginn des Anhebens der Massageeinheit 
28 futr eine aufwarts geiichtete Knetoperation begonnen werden und sie kann 
aufierdem gjeichzeitig zum Beginn des Absenkens der Massageeinheit 28 fur 
15 eine abwarts gerichtete Knetoperation begonnen werden. Daher konnen die 
Massagewirkung durch die Greif-Knet-Operation und die Massagewirkung 
durch die Aufwarts- und Abwartsbewegung zusammenwirkend erreicht werden, 
um eine hochwirksame Massage zu schaffen. 

20 Bei der vorhergehenden Ausfuhrungsform wird die Massageeinheit auf Grand- 
lage der Erfassungssignale von den Reed-Schaltem 63, 65 zum Erfassen der 
Drehung der Knetwelie 51 aufwarts und abwarts bewegt. Es ist jedoch mogiich, 
die Axxzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30 zum Absenken oder 
Anheben der Massageeinheit 28 im ersten Zyklus zu erfassen und anschliefeend 

25 die Einheit auf Grundlage der Anzahl der Codiererimpulse aufwarts und ab- 
warts zu bewegen, Daher wird die Attzahl der Cochererimpulse der Schrauben- 
spindel 30, die wahrend des Absenkens oder Anhebens gezahlt wird, als eine 
Referenzanzahl von Impulsen genommen und das daraufhin folgende Anheben 
oder Absenken wird beendet, wenn die gleiche Anzahl von Impulsen wie die 

30 Referenzanzahl gezahlt wird. Dies dient dazu, eine Verschiebung hi der ange- 
hobenen oder abgesenkten Position infolge des Einflusses einer Last auf den 
Ballen 70, 70 oder an der Massageeinheit 28 zu eliminieren. 

. Es ist moglich, die Axxzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30, die 
35 wahrend des Absenkens gezahlt wurden, als Referenzanzahl der Impulse zu 
verwenden und ein Anheben zu unterbrechen, wenn eine Anzahl von Codierer- 
impulsen gezahlt worden sind, die um einen besfimmten Wert kleiner ais die 
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. Referenzanzahl von Impulsen ist. Darin erfolgt eine Massage an einer stufen- 
weise abgesenkten Position. Umgekehrt kann die Anzahl der Codiererimpulse 
der Schraubenspindel 30 far das Anheben grower als die Impulsanzahl far das 
Absenken sein, um die Massageposition stufenweise anzuheben. 

5 

Das Anheben und das Absenken kann . naturlich auf Grundlage der Impulse 
von der Codiereinxicfatang 58 an der Riemenscheibe 54 der Massagewelle 53 
begonnen oder beendet werden. 

10 [Andere Beispiele der Operation 1] 

Fig. 9(a) und der Zeitablaufplan von Fig, 9(b) zeigen ein weiteres Beispiel der 
Operation 1. Die Pfeile in Fig. 9(a) zeigen die Wege der Bewegang der gegen- 
uberliegenden Knetballe wie im vorhergehenden Fall. 

15 

Bei diesem Beispiel wird das Signal DOWN fur die Massageeiniieit 28 gleichzei- 
tig zum Signal WIDE der Knetballe 70, 70 erzeugt und das Signal UP wird 
gleichzeitig zum Signal NARROW ausgesendet. Die Massageeiniieit 28 wird 
abgesenkt, wahrend sich die Balle 70, 70 aufeinander zu bewegen und die 
20 Einheit 28 wird angehoben, wenn sich die Balle 70, 70 voneinander weg bewe- 
gen, urn die Massage zu erteilen. Die Knetballe 70, 70 bewegen sich hin- und 
hergehend geradlinig in schrager Richtung. Dieses Beispiel betont die beschrie- 
bene abwarts gerichtete knetende Betriebsart der Operation 1. 

25 Bei den vorangehenden Massageoperationen kann die Greif-Knet-Operation 
wenigstens einmal ausgefuhrt werden, wobei die Massageeinheit 28 in ihrer 
angehobenen Position und/oder in ihrer abgesenkten Position im Ruhezustand 
gehalten wird, wie in den Fig. 10(a) und 10(b) gezexgt ist* 

30 Bei den vorangehenden Ausfuhrangsformen oder Beispielen wird die Massage- 
einheit 28 gleichzeitig zum Beginn der Bewegung der Knetballe .70, 70 aufein- 
ander zu oder voneinander weg angehoben oder abgesenkt, wobei das Anheben 
und Absenken nicht absolut gleichzeitig zur seitlichen Bewegung ausgefuhrt 
werden mufi, es kann statt dessen etwas vor oder nach der sich annahernden 

35 oder der entgegengesetzten seitlichen Bewegung beginnen, wie in Fig, 11 gezeigt 
ist. Die Positionen, die in Fig, 1 1 durch einen Kreis umgeben sind, geben an, 
dafi die Balle vor oder nach dem Beginn des Anhebens oder des Absenkens 
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aufeinander zu oder voneinander weg bewegt werden. 

Obwohl der Massagemotor 55 fur Massageoperationen gemafi den vorherge- 
heiiden Beispieleii bei einer definierten Drehzahl gedreht wird, kann der Motor 
5 55, bei verschiedenen Drehzahlen gedreht werden, um zu bewirken, da£ sich 
die Knetballe 70, 70 in einer Vielzafai von Betriebsarten aufeinander zu und 
voneinander weg bewegen. In diesem Fall erscheint es nutzJich, den Motor 55 
bei einer Meineren Drehzahl zu drehen, wenn die Balle aufeinander zu bewegt 
werden, als wenn sie voneinander weg bewegt werden, um eine grofiere Massa- 
10 gewirkung zu erhalten, wobei sich die Wirkung von Person zu Person andem 
kann. 

Ferner kann der Massagemotor S5 bei unterschiedlichen Drehzahlen gedreht 
werden, wenn sich der Hubmotor 32 dreht und wenn der Motor 32 stfllsteht. 

15 Der Massagemotor 55 kann z. B. bei einer Meineren Drehzahl gedreht werden, 
wenn das Anheben und Absenken bei der Annaherungsbewegung ausgefuhrt 
wird (z. B. siehe Fig, 7(a), ©und ®) als daim } wenn lediglich die Entfernungs- 
bewegung ausgefuhrt wird, wahrend die Massageeinheit 28 im Ruhezustand ist 
(z. B. siehe Fig. 7(a), ®und ®). Dies hat wirkungsvoUere Knetoperationen in 

20 Aufwarts- und Abwartsrichtung zur Folge. 

[Operation 2] 

Unter Bezugnahme auf Fig. 12(a), den Zeitablaufplan von Fig. 12(b) und den 
25 Ablaufplan von Fig. 13 wird eine Massageoperation (die nachfolgend als "Ope- 
ration 2" bezeichnet wird) beschrieben, bei der die Massageeinheit 28 eine auf- 
warts gerichtete und abwarts gerichtete Rollbewegung gjeichzeitig zum Beginn 
der Bewegung der Knetballe 70, 70 aufeinander zu und voneinander weg be- 
gmnt ? wobei die Balle wahrend der aufwarts gerichteten Rollbewegung sowie 
30 wahrend der abwarts gerichteten Rollbewegung mehrmals aufeinander zu und 
voneinander weg bewegt werden. 

Bei diesem Beispiel ist die obere Begrenzung fur die Rollbewegung der Massa- 
geeinheit 28 die Position, bei der der obere Endschalter 47 an der Fuhrungs- 
35 schiene 22 die Einheit 28 erfaBt, und die untere Begrenzung ist die Position, 
bei der der untere Endschalter 48 an der Schiene 22 die Einheit 28 erfa&t. 
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Zuerst wird die Massageeinheit 28 in die Position bewegt, bei der sie durch den 
oberen Endschalter 47 erfafit wird, und anschliefiend wird der Knopf "Opera- 
* tion 2" an der Steuereinheit gedrtickt (Schritt 1), woraufhin ein Befehlssignal 
fur die Operation 2 zur Steuerschaltung 27 gesendet wird. 

5 

Beim Empfang des Befehlssignals gibt der Mikrocomputer 80 ein Signal MSG 
(siehe Fig. 12(b)) an die Massagemotor-Ansteuerschaltung 82, die den Motor 55 
ansteuert, urn die KnetbaHe 70, 70 hin- und hergehend nach links und rechts 
zu bewegen (Schritt 2), 

10 

Mit dem Beginn der Knetoperation vergrofiert sich der Abstand zwischen den 
Ballen 70, 70 auf die grofite Strecke, (Fig. 12(a), <D), woraufhin der obere Reed- 
Schalter 63 das Signal WIDE aussendet (Schritt 3). Wenn die Steuerschaltung 
37 das Signal WIDE empfangt, gibt der Mikrocomputer 80 das Signal DOWN an 
15 die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 (Fig. 12(b), CD}, die den Betrieb des Hub- 
motors 32 beginnt und die Massageeinheit 28 ahsenkt (Schritt 4). Schritt 4 
bewegt die gegemiberliegenden. Balle abwarts, wahrend sich die Balle aufeinan- 
der zu bewegen. 

20 Die KnetweUe 51 dreht sich weiter und vermindert die Strecke zwischen den 
Ballen 70, 70 auf den minimalen Wert (Fig. 12(a) 7 ®), woraufhin der untere 
Reed-Schalter 65 das Signal NARROW erzeugt (Schritt 5, Fig. 12(b), ®). Wenn 
die Steuerschaltung 37 das Signal NARROW empfangt, beendet die Ansteuer- 
schaltung 84 das Senden des Signals DOWN, wodurch der Hubmotor 55 in 

25 einen Haltzustand versetzt wird (Schritt 6), 

Wenn die Massageeinheit 28 hn Ruhezustand ist, dreht sich die KnetweUe 51 
weiter, wodurch sich die Strecke zwischen den Ballen 70, 70 wieder auf den 
groBten Wert vergrofeert (Fig. 12(a), ©)> woraufhin der obere Reed-Schalter 63 
30 das Signal WIDE erzeugt, dem wieder der Schritt 3 folgt. Die Operation der 
: Schritte 3 bis 6 werden wiederholt, bis der untere Endschalter 28 beim Erfas- 
sen der Massageeinheit 28 das Signal DOWN-LMT sendet (Schritt 7), 

Wenn das Signal DOWN-LMT durch den Schalter 48, der die Eixiheit 28 erfaJSt, 
35 zur Steuerschaltung 37 geleitet wird, bewegen sich die Balle 70, 70 aufeinander 
zu und voneinander weg, wahrend sich die Massageeinheit 28 im Ruhezu stand 
befindet, bis das Signal NARROW wieder erzeugt wird. 



• * 
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Wenn die Steuereinheit 37 das Signal NARROW empfangt {Schritt 8), wird das 
Signal UP an' die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 (Fig. 12(b), (10)) gegeben, die 
den Hubmotor 32 ansteuert, um die Einheit 28 anzuheben (Schritt 9). Schritt 9 
5 hebt die gegeniiberliegenden Knetballe 70, 70 an, wahrend sie die Salle vonein- 
ander weg bewegt. 

Die Knetweiie 51 dreht sich weiter und vergrdSert die Strecke zwischen dea 
Ballen 70, 70 auf den maximalen Wert {Fig. 12(a), (11)), woraufhin der obere 
10 Reed-Schalter 63 das Signal WIDE ausaendet (Schritt 10). Die Steuerschaltung 
37 empfangt das Signal WIDE, woraufhin die Hubmotor-Ansteuerschaltung 84 
das Senden des Signals UP beendet, um den Hubmotor 32 anzuhalten (Schritt 

15 Wahrend sich die Massageeinheit 28 im Ruhezustand befindet, dreht sich die 
Knetweiie 51 weiter und vermindert deri Abstand zwischen den Ballen 70, 70 
wieder auf die kleinste Strecke, woraufhin das Signal NARROW erzeugt wird 
und wieder der Schritt 8 folgt Die Operation der Schiitte 8 bis 11 wird wieder- 
holt, bis der qbere Endschalter 47 beim Erfassen der Massageeinheit 28 das 

20 Signal UP-LMT sendet (Schritt 12}. 

Wenn das Signal UP-LMT durch den oberen Endschalter 47, der die Massage- 
einheit 28 erfk&t, zur Steuerschaltung 37 gesendet wird, kehrt der Ablauf zum 
Schritt 3 zuruck, 

25 

Der obige Zyklus wird wiederholt, bis der Anhalteknopf gedrtickt wird. Wenn 
der Anhalteknopf gedruckt wird, wird die Operation an einem wahlweisen 
Schritt beendet. 

30 Die Massage, die durch die Operation 2 erteilt wird, ist eine Knetoperation, bei 
der die Knetballe 70, 70, wenn sie um die grofite Strecke beabstandet sind, 
gleichzeitig zum Beginn den Absenkens der Massageeinheit 28 aufeinander zu 
bewegt werden, bis sie sich in grofeter Nahe zueinander befinden, um haupt- 
sachlich eine abwarts gerichtete Khetoperation zu bewirken. 

35 

Obwohl die Massageeinheit 28 auf Grundlage der Erfassungssignale von den 
Reed-Schaltern 63, 65 zum Erfassen der Drehung der Knetweiie 51 aufwarts 
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unci abwarts bewegt wird, kann die Bewegung alternativ auf Grundlage der 
- Anzahl der Codiererimpulse der Schraubenspindel 30- gesteuert werden. Die 
Bewegung kann naturlich in ahniicher Weise auf Grundlage der Impulse von 
der Codiereinrichtung 58, die an der Riemenscheibe 54 des Massagewelle 53 
5 vorgesehen ist, gesteuert werden. 

[Andere Beispiele der Operation 2] 

Pig. 14(a) und der Zeitobiaufplan von Fig. 14{b) zeigen ein weiteres Beispiel der 
10 Operation 2. Die Pfeile in Fig. 14(a) zeigen die Wege der Bewegung der gegen- 
uberliegenden Balle wie in den vorhergehenden Beispielen. 

Dieses Beispiel betont sowohl die aufwarts gerichtete Knetoperation als auch 
die abwarts gerichtete Knetoperation. 

15 

Wabrend der abwarts gerichteten Rollbewegtmg wird das Signal DOWN beim 
Empfang des Signals WIDE gesendet, urn eine abwarts gericbtete Knetoperation 
auszuffihren, wobei das Senden des Signals DOWN beim Empfang des Signals 
> NARROW beendet wird, woraufhin in diesem Zustand eine Bewegung der Balle 
20 voneinander weg folgt. Die abwarts gericbtete Rollbewegung wird fortgesetzt, bis 
der untere Endschalter 48 die Massageeinheit 28 erfaSt. 

Wabrend der aufwarts gerichteten Rollbewegung wird das Signal UP beim 
Empfang des Signals WIDE gesendet, um eine aufwarts gerichtete Knetopera- 
25 tion auszufuhren, wobei das Senden des Signals UP beim Empfang des Signals 
NARROW beendet wird, woraufhin in diesem Zustand eine Bewegung der Balle 
voneinander weg folgt. In ahniicher Weise wird die aufwarts gericbtete Rollbe- 
wegung fortgesetzt, bis der obere Endschalter 47 die Massageeinbeit 28 exfafrL 

.30 Bei der vorhergehenden Massageoperation kann eine Greif-Knet- Operation 
wenigstens einmal ausgefuhrt werden, wenn die Massageeinheit in ihrer ange- 
bobenen Position und/oder in ihrer abgesenkten Position im Ruhezustand 
gehalten wird 3 wie in Fig. 15(a) und in Fig. 15(b) ersichtlich ist, 

35 Die Fig. 16 und 17 zeigen weitere Beispiele der Operation 2. 



Das in Fig. 16 gezeigte Beispiel ist derart T da& die Massageeinheit 28 zur Knet- 
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. operation nahesu ohxie Anhalten der Einheit standig aufwarts und abwarts 
faewegt wird. Bei dem in Fig. 17 gezeigten BeispieL werden die therapeutischen 

. Finger einmal voneinander weg bewegt, wenn sich die Massageeinheit 28 in der 
angehobenen Position und in der abgesenkten Position der Rollbewegung im 
5 Ruhezustand befindet. 

Bei diesen Beispielen werden die Antriebsbefehle {die Signale UP und DOWN) 
wie im vorhergehenden Fall auf Qrundlage des Signals WIDE und des Signals 
■ NARROW an den Hubmotor 32 erteilt Andererseits wird der drehende Hub- 

10 motor 32 auf Grurtdiage der Anzahl von Impulsen (MSG-PLS in der Zeichnung) 
von der Codiereinriclitung 58, die an der Riemenscheibe 54 der Massagewelle 
S3 vorgesehen ist, in einen Haltzustand versetzL Mit dem Beginn des Betriebs 
des Hubmotors 32 zahlt die Massageerfassungsschaltung 83 die Anzahl der 
Codiereridapulse, und wenn die Impulsanzahl einen vorgegebenen Wert er- 

15 reicht 7 wird das Senden des Signals UP und des Signals DOWN von der Hub- 
motor-Ansteuerschaltung 84 an den Hubmotor 32 beendet, um die Aufwarts- 
und Abwartsbewegung der Massageeinheit 28 anzuhalten. 

Die Massageeinheit 28 wird auf Grundlage der Signale (UP-LMT, DOWN-LMT) 
20 der oberen und unteren Endschalter 47, 48, die die Massageeinheit 28 erfas- 
sen, vom Anheben zum Absenken und umgekehrt umgeschaltet. 

Diese Beispiele sind so beschaffen, da& sie eine Massage erteilen, wobei die 
Betonung auf die Rollbewegung uber den gesamten Rollbereich der Massage- 
25 einheit 28 geiegt ist. 

Obwohl die gesaittte Lange der Fuhrungsschienen gemaB den obigen Beispielen 
den Rollbereich der Massageeinheit 28 darstellt, kann z. B. die Strecke der 
Auiwarts- und Abwartsbewegung, die zum Bewegen der Knetballe eine festge- 
30 legte Axizahl von Malen aufeinander zu und voneinander weg benotigt wird, als 
Rollbereich verwendet werden. 

Bei den vorhergehenden Beispielen wird die Massageeinheit 28 gleichzeitig zum 
Beginn der Bewegung der Knetballe 70, 70 aufeinander zu oder voneinander 
35 weg angehoben oder abgesenkt, wobei das Anheben oder Absenken nicht ab- 
. solut gleichzeitig mit der seitlichen Bewegung bewirkt werden muS, es kann 
statt dessen etwas vor oder nach der seitlichen Annaherungs- oder Entfer- 
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- nungsbewegung beginnen. 

Obwohl der Massagemotor 55 gemafi den vorhergehenden Beispielen fur Mas- 
sageoperationen bei einer definierten Drehzahl gedreht wird, kann der Motor 55 
5 bei einer Ideineren oder grofeeren Drehzahl gedreht werden, wenn die Knetballe 
70, 70 dazu veranla&t werden, sich aufeinander zu zu bewegen, als dann, wenn 
die Balie veranlaftt werden, sich voneinander weg zu bewegen, damit eine Mas- 
sage in einer Vielzahl von Betriebsarten erteilt wird, 

10 Ferner kann der Massagemotor 55 dann, wenn sich der Hubmotor 32 dreht 
und wenn sich der Motor 32 im Ruhezus.tand befindet, bei unterschiedlichen 
Drehzahlen gedreht werden. Der Massagemotor 55 kann z. B. bei einer kleine- 
ren Drehzahl gedreht werden, wenn das Anheben und Absenken bei der Anna- 
herungsbewegung bewirkt werden {siehe z. B. Fig. 12(a), CDund ©} t als dann, 

15 wenn lediglich die Entfernungsbewegung bewirkt wird, wahrend sich die Mas- 
sageeinheit 28 im Ruhezustand befindet (siehe z. B, Fig. 12(a), ©und ®). Dies 
hat wirkungsvollere Knetoperationen in Auiwarts- und Abwartsiichtung zur 
Folge. 



20 Es ist offensichtlich, da£ die vorliegende Erfindung durch einen Fachrnann 
modifiziert und geandert werden kann, ohne vom Erfindungsgedanken der 
Erfindung abzuweichen. Diese Modifikationen und Anderungen liegen im Urn- 
fang der Erfindung, der den beigefugten Anspruchen dargestellt ist. 
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Patentanspxriche 

. ,. 1, Massagegerat, das ein Paar Massageeiemente, die an einer Ruckeniehne 
(14) eines Stuhls (12), eines Bettes oder dergjeichen Mr die Unterstiitzung des 
5 Ruckens der zu massierenden Person angeordnet sind, Hubmittel (30, 31, 32 1 
33) zum Bewegen der Massageeiemente nach oben und nach tmten in 
Langsrichtung der Ruckeniehne (14) sowie Mittel (50, 51; 52, 53, 54, 55, 56. 
57} zum seitlichen Bewegen d^r Massageeiemente aufeinander zu imd von- 
einander weg umfafit, dadurch gekennzeichnet, daS 
10 - als Massageeiemente tkerapeutische Finger (71) verwendet werden, 

- die Hubmittel (30-33) trad die Mittel (50-57) fur die seitiiche Beweguiig 
jeweils unterschiedlicbe Motoren (32, 55) zum Antreiben der therapeutischen 
Finger (71) verwenden und 

- Steuemnttel (37) eine Bewegung der therapeutischen Finger (71) auf- 
15 elnander zu und voneinander weg durch die Mittel fur die seitlicbe Bewegung 

1m wesentlichen gleichzeitig zum Beginn einer Aufwartsbewegung der therapeu- 
tischen Finger (71) durch die Hubmittel (30, 33) beglnnen und eine Bewegung 
der therapeutischen Finger (71) aufeinander zu und voneinander weg durch die 
Mittel far die seitiiche Bewegung im wesentlichen gleichzeitig zum Beginn einer 
20 Abwartsbewegung der tfaerapeutisdhen Finger (71) durch die Hubmittel 
beginn en. 

2. Massagegerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafi die Steuer- 
mittel (37) Mittel sind zum Beenden der Bewegung der therapeutischen Finger 

25 (71) aufeinander zu und voneinander weg durch die Mittel (50-57) fur die seit- 
iiche Bewegung im wesentlichen gleichzeitig zu der Beendigung der Aufwarts- 
bewegung der therapeutischen Finger (71) durch die Hubmittel (30-33) sowie 
zum Beenden der Bewegung der therapeutischen Finger (71) aufeinander zu 
und voneinander weg durch die Mittel (50-57) fur die seitiiche Bewegung im 

30 wesentlichen gleichzeitig zu der Beendigung der Abwartsbewegung der thera- 
peutischen Finger durch die Hubmittel (30-33). 

3 , Massagegerat nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet dafi die Steuer- 
mittel Mittel sind, die die Mittel fur die seitiiche Bewegung dazu veranlassen, 

35 die therapeutischen Finger dann, wenn sie durch die Hubmittel in die hochste 
Position angehoben oder in die niedrigste Position abgesenkt worden sind, 
wenigstens einmal aufeinander zu und /oder voneinander weg zu bewegen. 
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4. Massagegerat nach Anspnich 1, dadurch gekennzeichnet da6 die Mittel 
fur die seitliche Bewegung die therapeutischen Finger mit einer hoheren Ge- 
schwindigkeit voneinander weg bewegen, als sie die Finger aufeinander 2x1 be- 
wegen* 

5 

5. Massagegerat nach Ansprueh 1, bei dem die Steuermittel (37) Mittel sind, 
die die Mittel [50-57} fur die seitliche Bewegung dazn veranlassen, die thera- 
peutischen Finger (71) wenigstens einmal voneinander weg oder aufeinander zu 
zu bewegen, wahrend die Finger nach der Beendigung der ersten Bewegang 

10 der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach unten bewegt 
werden, und die die Mittel (50-57) fur die seitliche Bewegung dazu veranlas- 
sen, die therapeutischen Finger (71) wenigstens einmal voneinander weg und 
aufeinander zu zu bewegen, wahrend die Finger nach der Beendigung der er- 
sten Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg weiter nach 

15 oben bewegt werden. 

6. Massagegerat nach Ansprueh 5, dadurch gekennzeichnet, dafi das Gerat 
Steuermittel (37) besitzt, die die Aufwarts- oder Abwartsbewegung der thera- 
peutischen Finger durch die Hubnxittel nach der Beendigung jeder Bewegung 

20 der Finger aufeinander zu und /oder voneinander weg durch die Mittel fur die 
seitliche Bewegung unterbrechen, anschliefiend die therapeutischen Finger, 
die abgekoppelt von der Aufwarts- oder Abwartsbewegung gehalten werden, 
wenigstens einmal zu einer Bewegung voneinander weg und /oder aufeinander 
zu veranlassen und die Hubmittel dazu veranlassen, die Aufwarts- oder Ab- 

25 wartsbewegung der therapeutischen Finger im wesentlichen gleichzeitig mit 
dem Begian der Bewegung der Finger aufeinander zu oder voneinander weg 
durch die Mittel fur die seitliche Bewegung nach der Beendigung der an- 
schliefienden Bewegung der Finger wieder aufcunehmen. 
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